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Рассматривается задача управления физическими системами. В таких системах присутствуют различные параметры: которыми мы можем управлять напрямую, которыми мы можем управлять опосредовано через первые параметры и параметры, которые выступают в качестве внешних возмущений системы. Значение всех переменных поступают к нам в качестве измерений датчиков, датчики в свою очередь имеют погрешность измерений. Помимо возмущений и погрешностей присутствует другая фундаментальная проблема: мы всегда неточно знаем модель физической системы, это может быть связано с недостаточным количеством информации или с отсутствием априорной информации о виде модели. 
Рассмотрим динамическую систему в смысле пространства состояний [1]:



где – вектор состояния системы; – вектор измерений состояния системы – вектор управляющих воздействий на систему – случайный вектор погрешности измерений, в момент времени ;  – параметры системы, представленные матрицами.
Нередко параметры системы известны неточно или неизвестны вовсе, поэтому важной частью данного исследования является рассмотрение возможности уточнения модели системы в реальном времени. Такое уточнение основывается на накоплении специального вида информации непосредственно в процессе функционирования системы, подобно рассмотренному в [2].
Таким образом, перед нами стоит задача управления вышеописанной системой. Под задачей управления будем подразумевать задачу оптимизации следующего вида:



при ограничениях:

где   желаемое состояние системы, нашей основной целью является привести систему к требуемому состоянию.
[bookmark: _GoBack]Для демонстрации работы мы будем рассматривать достаточно простую физическую модель одномерного движения объекта:


где
 – сила вязкости, пропорциональная скорости движения;
 – сила управления объектов – это внешняя сила, которую мы контролируем;
 – координата положения центра масс объекта;
 – масса объекта и коэффициент вязкости среды, соответственно. 
На рисунках 1 и 2 показано поведение системы до и после уточнения модели.

[image: ]
Рисунок 1 Пример численного моделирование управляемой системы до уточнения модели
[image: ]
Рисунок 2 Пример численного моделирование управляемой системы после уточнения модели
Если сравнить рисунок 1 и рисунок 2, можно заметить, что после уточнения модели качество управления заметно улучшилось. Такой вывод можно сделать по отсутствию колебаний положения объекта и силы управления, а также по заметно меньшим значениям целевой функции. 
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